USO DI MICROCONTROLLORE PER LO SVILUPPO DI UN SISTEMA DI COMUNICAZIONE E GESTIONE ALLARMI IN UN ROBOT PER LA RIABILITAZIONE by REGINATO, ENRICO
UNIVERSITÀ DEGLI STUDI DI PADOVA
DIPARTIMENTO DI TECNICA E GESTIONE DEI SISTEMI INDUSTRIALI
CORSO DI LAUREA TRIENNALE IN INGEGNERIA
MECCANICA E MECCATRONICA
CURRICULUM MECCATRONICO
USO DI MICROCONTROLLORE PER LO 
SVILUPPO DI UN SISTEMA DI 
COMUNICAZIONE E GESTIONE ALLARMI IN 
UN ROBOT PER LA RIABILITAZIONE
relatore: Prof. ROBERTO OBOE
laureando: ENRICO REGINATO
anno accademico: 2013/2014
La ricerca clinica ha dimostrato 
che i soggetti con lesione del sistema 
nervoso centrale hanno grande 












La mano del fisioterapista
..COME SONO FATTI?
• Struttura meccanica
• Interfaccia aptica (feedback)
• Unità di controllo (autonomo)































Caratteristiche PSX30 MPC5643L K60_120
analogiche pwm pwm DAC/pwm
comunicazione Seriale+ Eth seriale Seriale + Eth
sicurezza SI (sor) SI (sor) SI
IDE e supporto NO (legacy) NO SI
K60_120 + CodeWarrior + PE
K60_120 + CodeWarrior + PE






• WDOG e Timer
• NVM
• GPIO (I/O) e PORT
• RTC
Esempio configurazione moduli in una MCU    ..i clock
K60_120 + CodeWarrior + PE
Cos’è PE?..
..esempio: 

















..il PC (supervisore) c’è ancora?
CRC (Cyclic Redundancy Check)
..e i messaggi  corrotti?
mySerialParse_waitForPcResponce() flag (global_serialCom_msgReceived)+
11010011101100 000 <--input right padded by 3 zero bits
1011 <--divisor
01100011101100 000 <--result (the firsts four bits are the XOR with the..





00000001101100 000 <--the divisor moves to align with the next 1 in 









00000000000000 100 <--reminder(3bits) division algorithm 
..stops here as quotient is equal to zero
11010011101100 000 <--input right padded by 3 zero bits
1011 <--divisor
01100011101100 000 <--result (the firsts four bits are the XOR with the..





00000001101100 000 <--the divisor moves to align with the next 1 in 









00000000000000 100 <--reminder(3bits) division algorithm 
..stops here as quotient is equal to zero
COMUNICAZIONE MCU-PC_REMOTO
..con la seriale (ma universale)
Inhr1_RecvChar()  & Inhr1_SendChar()
..ma nella pratica?
..si fa cosi..






..esempio attivazione timer (PIT)
..USO DEL WDOG:
• Continous WDOG servicing
• down counter (timer)































































• Comandi base 
efficaci
..ALLARMI:
• efficaci (test comunicazione persa, lenta, IRQ Ext.)
• ricostruzione temporale situazione di allarme (registro allarmi)
..orientato a sviluppi futuri:
• Comunicazione universale
• Scalabile





imposta data e ora
..MCU e IDE:
• supporto community
• CodeWarrior+PE binomio perfetto per sviluppo
